Návod na vytvorenie Skillu pre robota

Editujeme efectors.xml:

<high_skills>


...


<high_skill name="${nazov_noveho_high_skillu}">


<!-- toto je zoznam low skillov, ktore pouziva dany high skill -->


<use_low_skill skill="${nazov_low_skillu1}"/>



<use_low_skill skill="${nazov_low_skillu2}"/>

</high_skill>
</high_skills>
<low_skills>




...


<low_skill name="${nazov_low_skillu1}">



<!-- low skill bude zacinat touto fazou -->


<initial_phase name="${nazov_inicialnej_fazy1}"/>

</low_skill>


<low_skill name="${nazov_low_skillu2}">



<!-- low skill bude zacinat touto fazou -->


<initial_phase name="${nazov_inicialnej_fazy2}"/>

</low_skill>
</low_skills>
<phases>


<!—atribut next urcuje fazu, ktora bude vykonana po danej faze (

<phase name="${nazov_inicialnej_fazy1}" next="dalsia1">



...



<efectors>




<!--  tu nastavíme hodnoty jednotlivých kĺbov pre danú fázu (


</efectors>
...


</phase>


...


<phase name="${nazov_inicialnej_fazy2}" next="dalsia2">



...



<efectors>




<!--  tu nastavíme hodnoty jednotlivých kĺbov pre danú fázu (


</efectors>
...


</phase>

</phases>

Vytvoríme triedy, ktoré budú predstavovať zručnosti robota:

V adresári Sirius\src\main\agent\behaviour\highSkills\ vytvoríme triedu ktorá bude predstavovať vyššie zručnosti robota – napríklad WalkToBallHighSkill (viď: Ako vytvoriť triedu vyššej zručnosti).
Editujeme triedu XMLSkillsFactory

Trieda sa nachádza v adresári Sirius\src\main\agent\behaviour\skillsFactory\. Do metódy getHighSkillInstance doplníme nasledujúcu časť kódu:


else if(name == string("${nazov_noveho_high_skillu}")){



return new WalkToBallHighSkill (name);


}

Touto časťou kódu sme previazali element ${nazov_noveho_high_skillu} definovaného v xml súbore s vytvorenou triedou WalkToBallHighSkill.
Ako vytvoriť triedu vyššej zručnosti (HighSkill)
Musíme vytvoriť triedu - ${nova_trieda}, ktorá bude dediť od triedy HighSkill. Táto novo vytvorená trieda musí prekonať niektoré metódy:
Hlavičkový súbor - ${nova_trieda}.h:

#include "../lowSkills/LowSkill.h"

#include "highskill.h"

#include "../exception/IllegalStateException.h"
public:


LowSkill *someSkill1;
LowSkill *someSkill2;
public:
//vráti číselnú hodnotu, ktorá určuje ako môže byť daná zručnosť //užitočná v stave sveta, ktorý je zachytený v premennej states

int getUsability(States *states);

//táto metóda riadi vykonávanie danej zručnosti (low skill)

void executeLowSkill();

//bolo vykonávanie zručnosti ukončené?

bool hasFinished();

//nachádza sa robot v stave, v ktorom môteme zmeniť vykonávanie //zručnosti na inú? (používa sa pri predčasnom ukončení vykonávania)

bool isInReplanableState();

//vykoná priradenie nižšej zručnosti do atribútu triedy (táto //metóda bude volaná pri inicializácií daného high skillu.
//metóda bude volaná pre každý LowSkill, ktorý je v xml súbore //priradený k HighSkill-u

void assignLowSkill(LowSkill *lowSkill);

//overí aktuálny stav robota, a vzhodí výnimku, ak sa nachádza --//v neočakávanom stave – vyhadzuje sa výnimka IllegalStateException
//ktora sa nachadza v adresari src\main\agent\behaviour\exception
void performStateCheck(States *state);

Zdrojový súbor - ${nova_trieda}.cpp:

//zavolanie konštruktora nadtriedy
${nova_trieda}::${nova_trieda}(string & name):HighSkill(name) 

{
}
void ${nova_trieda}::assignLowSkill(LowSkill *lowSkill)

{


//toto treba nahradit low skillmi, ktore pouziva dany high skill

if(lowSkill->getName() == string(${nazov_low_skillu1})){



someSkill1 = lowSkill;


}
else if(lowSkill->getName() == string(${nazov_low_skillu2})){



someSkill2 = lowSkill;


}

}

int ${nova_trieda}::getUsability(States *states)

{


return 100;

}

void ${nova_trieda}::executeLowSkill()

{


//zavolanie prislušného lowskillu
}
bool ${nova_trieda}::hasFinished()

{


return true;

}

bool ${nova_trieda}::isInReplanableState()

{


return true;

}
void ${nova_trieda}::performStateCheck(States *state)

{


//overiť stav a vyhodiť výnimku IllegalStateException
}
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